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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

© Verfahren zur Zuordnung einer mobilen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung zu einer Maschine sowie 
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung hi erf Or 

(§) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Zuordnung ek 
ner mobilen elektronischen Bedien- und/oder Beobach- 
tungseinrichtung (9) zu wenigstens einer Maschine oder 
wenigstens einem Maschinenteil aus einer Vielzahl von 
bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen (2) oder Ma- 
schinenteil en. Dabei wird in einem Zuordnungs- bzw. An- 
meldeprozefc zwischen der Bedien- und/oder Beobach- 
tungseinrichtung (9) und einer kbrrespondierenden Ge- 
genstelle an der jeweiligen Maschine (2) entweder mittels 
Schnittstellen {14, 15) zur gerichteten, drahtlosen Anpei- 
lung der korrespondierenden Gegengstelle oder alterna- 
te mittels in der Sehdereichweite bzw. in der Empfangs- 
empfindlichkeit abgestimmten Sende-. und/oder fmp- 
fahgseinrichtungen (16, 17) mit einem begrenzten, ortli- 
chen Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) eine eindeuti- 
ge Zuordnungs- bzw. Anmeldeverbindung aufgebaut. 
Nach erkannter und erfolgter Zuordnung wird die vorge- 
sehene Bedienung und/oder Beobachtung der Maschine 
(2) bzw. des Maschinenteils uber ein anderes, standard- 
mafcig vorgesehenes Datenubertragungsmittel (22),bei- 
spieisweise uber eine teste Vernetzung und/oder uber 
eine drahtlose Verbindung zwischen der Bedien- und/ 
oder Beobachtungseinrichtung (9) und der ausgewahlten 
Maschine. (2) yorgenommen. Weiters wird eine Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung (9) zur Ausfuhrung 
dieses Verfahrens vorgeschlagen. • ; 
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Beschreibung 


Die Erfindung betrifft ein Verfahren- zur Zuordnung einer 
mobilen, elektronischen Bedien- und/oder Beobachtungs- 
einrichtung zu wenigstens einer Maschine oder wenigstens 5 
einem Maschinenteil aus einer Gruppe oder einer Vielzahl 
von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen oder Ma- 
schinenteilen, beispielsweise Industrierobotem oder Mani- 
pulatoren, gemaB Anspruch 1 sowie eine hierfur geeignete 
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung gemaB An- 10 
spruch 11. 

Eine Automatisierungsanlage mit einzelnen Produktions- 
zellen umfaBt mehrere Maschinen bzw. Industrieroboter, 
welche von einem Bediener programmiert, gegebenenfalls 
umgeriistet und fallweise uberpriift bzw. beobachtet werden 15 
miissen, um einen geordneten Produktionsablauf und 
gleichbleibend: hohe Produktqualitat zu erzielen. Hierfur 
•werden mobile bzw. tragbare elektronische Bedieneinrich- 
tungen, welche zumeist auch zur Visualisierung des techni- 
schen ProZesses geeignet sind, verwendet. Die jeweiiigen 20 
Maschinen stehen meist dicht beieinander und haben diese 
Maschinen ublicherweise unterschiedliche Arbeitsaufgaben 
und weisen somit unterschiedliche Steuerungsprogramme in 
Hinblick auf den erforderlichen Bewegungs- bzw. Betriebs- 
ablauf auf . Eine mobile Bedien- und/oder Beobachtungsein- 25 
richtung soil dabei fur moglichst viele der Maschinen ver- 
wendbar sein, um die Anzahl der erforderlichen Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtungen und somit die Kosten 
fur die technische Anlage gering halten zu konnen. Um die 
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung mit einer be- 30 
stimmten Maschine in Wirkverbindung versetzen zu kon- 
nen, muB ten vom Bediener ublicherweise Kennungeri bzw. 
Codes in das Handterminal eingegeben bzw. aus einer Liste 
von verfugbaren Kennungen ausgewahit werden. Dies er- 
f olgte zumeist auch unter Zuhilfenahme von Referenzlisten 35 
bzw. Planen betreffend; die Aufstellung und Typen der Ma- 
schinen und wareri diese Unterlagen fortlaufend auf dem ak- 
tuellen Stand zu halten, um Fehlerquellen zu vermeiden. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, 
ein moglichst fehlersicheres Zuordnung s verfahren zu schaf T 40 
fen, ohne daB die hierfur erforderlichen MaBnahmen groBe- 
ren Aufwand nach sich ziehen. Eine weitere Aufgabe der 
Erfindung besteht darin, eine hierfur geeignete Bedien- und/ 
oder Beobachtungseinrichtung zu schaffen. 

Die Aufgabe der Erfindung wird durch die im Kennzei- 45 
chenteil des Anspruches 1 angegebenen Merkmale gelost. 
Vorteilhaft ist dabei, daB die Zuordnung der Bedien- und/ 
oder Beobachtungseinrichtung bzw. des demgemaBen 
Handterminals zu einer bedienenden und/oder zu beobach- 
tenden Anwendung fur den Bediener uberaus logisch und 50 
eindeutig ist. Dariiber hinaus erfolgt die erfindungsgemaBe 
Zuordnung rriit moglichst geringem Fehlerrisiko und ist der 
Zuordnungsablauf fur den Bediener wahrend der Arbeit klar 
erkennbar. Ein wesentlicher Vorteil der erfinduhgsgemaBen 
MaBnahmen liegt auch darin, daB der Anmelde- bzw. Zuord- 55 
-nungsprozeB in deutlich kurzerer Zeit vorgenommen wer- 
den kann und somit der eigentliche Bedien- bzw. Beobach- 
tungsvorgang fruhzeitiger ausgefiihrt werden kann. Dariiber 
hinaus sind keinerlei Unterlagen bzw. Plane mehr zu aktua- 
lisieren bzw. zu warten, wodurch eine weitere Fehlerquelle 60 
bei der Bedienung bzw. Beobachtung aufgrund veralterter 
. Daten, Unterlagen oder Plane ausgeschaltet wird. Mit der 
erfindungsgemaBen Losung ist folglich eine uberaus kom- 
fortable und schnelle. Anmeldung einer Bedien- und/oder 
.Beobachtungseinrichtung bzw. eines Handterminals an zu 65 
bedienende und/oder zu beobachtende Anwendungen er- 
moglicht. Dariiber hinaus sind kaum noch 'Fehlbedienungen, 
wie diese bei der manuellen Eingabe einer Nummer bzw. ei- 


ner Adresse am Handterminal immer wieder aufgetreten 
sind, moglich. Das erfindungsgemaBe Verfahren schiitzt also 
die Maschine oder das herzustellende Produkt und auch Per- 
sonen vor ' schwerwiegenden Schaden bzw. Verletzungen. 
Durch den gerichteten bzw. den engen geographischen 
Funktions- bzw. Wirkungsbereich des Kommunikations- 
bzw; Ubertragungskanals kann die Anmeldung bzw. Zuord- 
nung sehr selektiv vorgenommen werden. und konnen Fehl- 
zuordnungen nahezu ausgeschlosseri werden. Der Anmelde- 
b zw. Zuordnungs vorg ang ist dab ei fur den Anwender abso- 
lut klar und logisch erkennbar. Ein weiterer Vorteil besteht 
darin, daB die Schnittstellen bzw. die Sende- und/oder Emp- 
fangseinrichtungen fur die SchafTung des Ubertragungs- 
bzw. Kommunikationskanals. eine niedrige Bandbreite auf- 
weisen konnen und somit relativ kostengunstig ausgefiihrt 
werden konnen. Der Austausch der eigentlichen Steue- . 
rungs- und/oder Visualisierungsdaten erfolgt namlich tiber 
die bewahrten, .funktions sicheren Datenubertragungsmittel, 
welche in einem entsprechenden Automatisierungssystem 
ohnehin implementiert sind. , 

Vorteilhaft sind dabei weiterfuhrende MaBnahmen nach 
Anspruch 2, da dadurch dem Anwender die Wirkverbindur"^\ 
zur jeweiiigen Maschine in akustischer und/oder in opti-^ 
scher Form eindeutig signalisiert werden kann. 

Weiters ist ein Vorgeheri gemaB den im Anspruch 3 ange- 
gebenen Merkmalen vorteilhaft, weil dadurch eine unge- 
wollte Neuzuordnung bzw. Neuanmeldung der Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung an einer anderen Ma- 
schine ausgeschlossen werden kann und somit fehlerhafte 
Bedienungsvorgange bzwl irrtiimliche Beobachtungsvor- 
gange ausgeschlossen werden konnen. 

burch die in Anspruch 4 angegebenen MaBnahmen kann 
ein AbmeldeprozeB der Bedien- und/oder Beobachtungsein- 
richtung uberaus rasch und besonders komfortabel ausge- 
fuhrt werden. 

Durch die MaBnahmen gemaB Anspruch 5 kann eine un- 
beabsichtigte bzw. ungewollte mehrfache Anmeldung bzw. 
eine mehrfache Bedienung einer bestimmten Maschine bzw. 
eines bestimmten Maschinenteiles ausgeschlossen werden; 

Durch die MaBnahmen nach Anspruch 6 oder 7 wird ei- 
nerseits ein hoher Bedienkomfort erzielt und andererseits 
kann eine Zuordnung bzw. Anmeldung nur bewuBt durch 
den Anwender erfolgen, wodurch ungewollte Zuteilunge* % 
verhindert werden konnen. • — ' 

Nachdem die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 
fur den Anwender unmittelbar zugreifbar ist, kann durch die 
MaBnahmen gemaB Anspruch 8 eine augenblickliche und 
komfortable Zuordnung eingeleitet werden, ohne daB der 
Anwender dabei seinen Standort wechseln muB. 

, Durch die MaBnahmen nach Anspruch 9 konnen einer- 
seits unbeabsichtigte Zuordnungen des Handterminals zu ei- 
ner Maschine vermieden werden. Andererseits konnen da- 
durch ungewollte Mehrfachzuordnungen des Handterminals 
zii mehreren, benachbart angeordneten Maschinen verhin- 
dert werden, 

Durch die Ausgestaltung nach Anspruch 10 wird eine na- 
hezu uneingeschrankte Mobihtat des Bedienterminals err 
zielt und kann der Verkabelungs aufwand auf ein Minimum 
reduziert bzw. ganzlich erubrigt werden.. '■ , 

Die Aufgabe der Erfindung wird unabhangig davon aber 
auch durch eine Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 
gemaB Anspruch 11 gelost. Vorteilhaft ist dabei, daB der Zu- 
ordnungs- bzw. Anmeldepro.zeB in sehr kurzer Zeit vorge- 
nommen werden kann und dariiber hinaus eine hohe Fehler- 
sicherheit gegeben ist. Zudem ist der AnmeldeprozeB in ein- 
facher Art und Weise ausfuhrbar und sind fur den Anwender 
kaum SchulungsmaBnahmen erforderlich. Das mit dem er- 
findungsgemaBen Handterminal ausfiihrbare Zuordnungs- 
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bzw. Anmeldeverfahren ist dariiber hinaus fur den Anwen- schlossen sind. 

der leicht verstandlich und wird dem Anwender ein nahezu ' Vorteilhaft ist auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 23, 
intuitives Auswahlverfahren fiir eine Maschine oder fiir Ma- da dadurch eine vom Steuerungssystem automatisch er- 

schinenteile ermoglicht. kannte Moglichkeit zur Zuordnung der Bedien- und/oder 

Vorteilhaft dabei ist eine Weiterbildung nach Anspruch 12 5 Beobachtungseinrichtung zu einer Maschine vom Anwen- 

oder 13, da dadurch eine eindeutige Zuordnung der Bedien- der bewuBteinzuleiten ist und dadurch ungewollte Aufbau- 

und/oder Beobachtungseinrichtung zu der gewiinschten Ma- ten von Kommunikationsyerbindungen vermieden werden 

schine durch eine einfache Anpeilung dieser Maschine bzw. . konnen. Alternativ oder in Kombination dazu miissen gege- 
durch eine einfache Pbsitionierung der Bedien- und/oder . benenfalls automatisch vom Steuerungssystem detektierte 

Beobachtungseinrichtung im Nahbereich der jeweiiigen 10 Bedingungen bzw. Ahzeichen fur eine eigentlich einzulei- 

Maschine erfolgen kann. tende Abmeldung bzw. Trennung der Kommunikationsver- 

Von Vorteil ist weiters eine Ausgestaltung nach Anspruch bindung vom Anwender quittiert werden, wodurch keirie 

14, da dadurch ein unidirektionaler Datenubertragungskanal ungewollten Trennungen von bestehenden Daten- bzw. 

aufgebaut werden kann und dadurch die fur den automati- Kommunikationsverbindungen auftreten konnen. 

sierten Anmelde- bzw. ZuordnungsprozeB erforderlichen 15 Durch die mogliche Weiterbildung gemafi Anspruch 24 

Komponenten auf ein Minimum beschrankt werden konnen. kann ein System geschaffen werden, mit welchem eine 

, Von Vorteil ist aber auch eine Ausgestaltung nach An- hochsichere Erfassung bzw. Uberwachung von Zuordnungs- 

spruch 15, da dadurch gleichfalls . eine eindeutige und ge- und/oder Abmeldung sbedingungen hinsichtlich der vorge- 

zielte Zuordnung geschaffen werden kann und die Sehde- : sehenen Orientierung oder Richtung und/oder hinsichtlich 
einrichtung hinsichtlich der Sendeleistung bzw.Sendereich-. 20 der vordefinierten geographischen Nahe von Kommunikati- 

weite relativ hoch dimensioniert werden kann. onsvorrichtungen ennoglicht ist. 

Es ist aber ebenso eine Ausgestaltung nach Anspruch 16 SchlieBlich ist auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 25 

moglich, bei welcher dann der Bedien- und/oder Beobach- von Vorteil, da dadurch wahlweise ein bidirektionaler und/ 

tungseinrichtung die passive bzw. empfangende Kompo- oder ein unidirektionaler Kommunikationsweg aufgebaut. 

nente zugeteilt ist und dadurch beispielsweise der Energie- 25 werden kann. Vor allem bei der Nutzung der bidirektionalen 

verbrauch der Bedien- und/oder Empfangseinrichtung nied- Kommunikation ist von Vorteil, daB eine mogliche Zuord- 

rig gehalten werden kann. nung, beispielsweise durch den Austausch urid die Evaluie^ 

Die Ausgestaltung nach Ahspnich 17 ermoglicht einen rung von Kennungen bzw; Adressen, gegengepruft werden 

kostengiinstigen Aufbau mit wenigen elektronischen bzw. kann. Weiters ist dadurch ein Austausch von Statusinforma- 

elektrotechnischen Komponenten. 30 tionen ermogHcht, wodurch hochzuverlassige Kommunika- 

Die Ausfuhrungsform nach Anspruch 18 ermoglicht ei- tionsverbindungen entsprechend dem sogenahnten "hand - 

pen einfachen Aufbau einer gerichteten Ubertragungs- shake" - Verfahren aufgebaut werden konnen. Weiters kon- 

strecke zwischen zwei voneinander distanzierten Einheiten. nen dadurch beabsichtigte Trennungen der Kommunikati- 

Die Ausgestaltung nach Anspruch 19 ermoglicht einen ■ onsverbindung von den beteiligten Kommunikationsteilneh- 

fehlersicheren und eindeutigen Zuordnungs aufbau auch 35 mern bewertet werden, sodaB definierte bzw. unbedenkliche 

iiber weitlaufigere Distanzen. Trennungen der Kommunikationsverbindung ermoglicht 

Bei der Ausfuhrungsform nach Anspruch 20 ist von \br- sind. ' 

teil, daB der Anmeldevorgang bzw. der ZuordnungsprozeB. ' Die Erfindung wird im.nachfolgenden anhand der in den 

nur in einem engen Nahbereich mit einer Eritfernung von Zeichnungen dargestellten Ausfuhrungsbeispiele naher er- 
iiblicherweise wenigen Zentimetem bis in etwa einem Meter, 40 lautert. 

ausgefuhrt werden kann. Weiters ist von besonderem Vor- Es zeigen: 

teil, daB ein derartiges Transpondersystem als batterielos ar- Fig. 1 ein Ausfuhrungsbeispiel einer Produktionszelle ei- 

beitende Sende- und/oder Empfangseinrichtung ausgebildet ner Automatisierungsanlage mit mehreren Manipulatoren 

werden kann und daher der ehtsprechende Transponder in und den jeweils zugeordneten Steuereinrichtungeh in stark 

einfacher Art und Weise dem Handterminal oder der jewei- 45 vereinfachter, schematischer Darstellung; 

Ugen Maschine zugeordnet werden kann. Aufwendige Ver- Fig. 2 eine andere Ausfuhrungsform einer Produktibns- 

kabelungen bzw. Implementierungen des Transponders in zelle mit beispielsweise zwei mobilen Bedien- und/oder Be- 

die Elektronik der Bedien- und/oder Eingabeeinrichtung obachtungseinrichtiingen bzw. Handterminals, welche mit 
oder in die S teuereinrichtung der Maschine sind also nicht . jeweils einer der Maschinen bzw. einem der Manipulatoren 

erforderlich. Es ist lediglich erforderhch, entweder an den 50 der Produktionszelle in. Wirkverbindung versetzt werden; 

zu bedienenden'und/oder zu beobachtenden Maschinen oder Fig. 3 eine andere Ausfuhrungsform einer Automatisie- 

am Handterminal eine Lesevorrichtung fur den Transponder rungsanlage mit mehreren dicht zusammenstehenden Ma- , 
vorzusehen und bedeutet dies lediglich einen Eingriff in ei- ' schinen bzw. Robbtern und einem entsprechenden Handter- 

nen Teilbereich des elektronischen Steuerungs systems. Dar- minal in stark vereinfachter, schematischer Darstellung. 

iiber hinaus kann durch das Transpondersystem in einfacher 55 Einfuhrend sei festgehalten, daB in den unterschiedlich 

Art und Weise eine Codierung des Zuordnungsprozesses ge- beschriebenen Ausfuhrungsformen gleiche Teile mit glei- 

schaffen werden, wodurch Mehrfachzuordnungen vermie- chen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen 

den bzw. verhindert werden konnen. versehen werden, wobei die in der gesamten Beschreibuhg 

Eine vorteilhafte Kommunikationsverbindung ist in An- - enthaltenen Offenbarungen sinngemaB auf gleiche Teile mit 

spruch 21 gekennzeichnet. Vorteilhaft ist dabei, daB Kolli- . 60 gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteiibezeichnun- 

sionen bzw. Uberschneidungen niit bereits bestehenden In- gen ubertragen werden konnen. Auch sind die in der Be- 

frarbt- oder Funk verb indungen ausgeschiossen werden kon- schreibung gewahiten Lageangaben, wie z. B. oben, unten, 

nen. seitlich usw. auf die unmittelbar beschriebene sowie darge- . 

Weiters ist eine. Ausgestaltung gernaB Anspruch 22 von steilte Figur bezogen und sind bei einer Lageanderung sinn- 
Vorteil, da dadurch die Bedien- und/ oder Beobachtungsein- 65 gemaB auf die neue Lage -zu ubertragen. Weiters konnen 

richtung direkt mit der entsprechenden Gegenstelle an der auch Einzelmerkmale oder Merkmalskombinauonen aus 

vorgesehenen Maschine zumindest kurzfristig kontaktiert den gezeigten und beschriebenen un terse hiedlic hen Ausfuh- 

werdeh muB und somit jeghche Fehlzuordnungen ausge-. rungsbeispielen fur sich eigenstandige, erfinderische oder 
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i ern>dungsgemaBe Lbsungen darstellen. ProzeBdaten, Bedienhinweise, Kontxollelemente und der- 

In Fig. 1 ist eine Produktionszelle einer industriellen Au- gleichen visualisiert werden. 

tomatisierungsanlage 1 veranschaulicht. Die Automatisie- ZurBedienung einer Maschine 2 umfaBt die Bedien- und/ 

rungsanlage 1 kann dabei aus einem Verbund mehrerer der- oder Beobachtungseinrichtung 9 wenigstens eine Eingabe- 
artiger oder andersartiger Produktionszellen bestehen. Eine 5 vorrichtung 12, beispielsweise in Art von t Drucktasten, 

Produktionszelle umfaBt wenigstens eine Maschine 2, bei- Schaltern, Drehreglern," Zeigevorrichtungen/ Steuerhebeln 

spielsweise Roboter 3, oder sonstige Maschinenteile zur und dgl. Gegebenenfalls konnen die Anzeigevorrichtung 11 

Automatisierung von technischen Prozessen. und die Eingabevorrichtung 12 auch kombiniert werden und 

Eine Maschine 2 kann dabei ebenso aus mehreren Ma- in Art eines beruhrungssensitiven Bildschirms bzw. Touch- 
schinenteilen bestehen und wirken die einzelnen Maschi- 10 Screen vorgesehen sein. Ebenso konnen . einzelne Anzeige- 

nenteile in der gewunschten Art und Weise auf ein herzu- . vorrichtuhgen 11, beispielsweise Kontrolleiichten in Einga- 

stellendes bzw. zu bearbeitendes Produkt 4 ein. bevorrichtungen 12, beispielsweise Tasten, integriert sein, 

Im dargestellten Ausfuhrungsbeispiel bearbeiten drei Ro- urn so den jeweiligen Schaltzustand pptisch signalisieren zu 

boter 3. bzw. drei eigenstandige Manipulatoren beispieis- konnen. 

weise ein zu produzierendes Kraftfahrzeug. Die Roboter 3 15 Zum Informations- bzw. Datenaustausch zwischen der 

konnen dabei durch SchweiBroboter oder Manipulatoren zur Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der Steu- 

Montage Oder Behandlung von Bauteilen gebildet sein. ereinrichtung 5 ist zumeist eine Leitungsverbindung vorge- 

GemaB dem allgemein iiblichen Aufbau umfaBt jede Ma- , sehen. Selbstverstandlich ist es auch moglich, zur Informati- 

schine 2 bzw. jederRoboter3 eine Steuereinrichtung 5 bzw. onsiibertragung zwischen der Steuereinrichtung 5 und der 
kann alternativ oder zusatzlich auch eine zentrale Steuerein- 20 Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 drahtlose 

richtung 5 vorgesehen sein, welchemit den jeweiligen Ma- Kommunikationssysteme aufzubauen und dadurch eine 

schinen 2 bzw. Robotern 3 verbunden ist. Die Steuereinrich- hohe Mobilitat auf grund der leitungsungebundenen Ausb !"~S 

tung 5 steht dabei mit den Aktoren und/oder mit den Senso- dung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 zu^ 

ren bzw. Gebern der Maschine 2 in Leitungsverbindung und erzielen. Speziell bei einer leituhgsgebundenen Verbindung 

konnen somit Steuer- und/oder Regelkreise, beispielsweise 25 ist an der Steuereinrichtung 5 und/oder im Netzwerk 8 we- 

fur Antriebe und sonstige Komponenten der jeweiligen Ma- nigstens eine Steckverbindung 13 vorgesehen. Mittels die- 

schine 2 aufgebaut werden. ser Steckverbindung 13 ist dann die Bedien- und/oder Beob- 

Extern zur Maschine 2 angeordnete Steuereinrichtungen achtungseinrichtung 9 in das Steuerungssystem einbmdbar. 

5 sind iiblicherweise iiber elektrische und/oder optische Lei- Diese Steckverbindungen 13 konnen dabei an der zentral 

tungen 6 mit der jeweiligen. Maschine 2 verbunden. Bevor- 30 liegenden S teuereinrichtung 5, beispielsweise an einem 

zugt ist zur Minimierung des Verkabelungsaufwandes zwi- Schaltschrank, angeordnet sein, oder durch Netzwerkdosen 

schen den Steuereinrichtungen 5 und.den Maschinen 2 ein im Leitungsverbund zwischen den einzelnen Einheiten ge- 

Bussystem7 bzw. ein Netzwerk 8 fur den geordneten Infor- bildet sein. Das Handterminal 10 soli dabei iiber die Steck- 

mations- bzw. Datenaustausch zwischen den Steuereinrich- verbindung 13 an beliebigen Stellen innerhalb der Autonia- 

tungen 5 und den jeweiligen Maschinen 2 ausgebildet. Die- 35 tisierungsanlage 1 angekoppelt und mit der jeweiligen Ma- 

ses Bussystem 7 ist durch beliebige, aus dem Stand der , schine 2 in Wirkverbindung versetzt werden konnen. 

Technik bekannte Vernetzungen, beyorzugt durch standardi- Mittels der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 

sierte Feldbussysteme, gebildet. konnen einzelne Maschinen 2 bzw. einzelne Maschinenteile 

Anstelle eines drahtgebundenen Netzwerkes 8 ist es aus der Gruppe der dicht aneinander gereihten Maschinen 2 

selbstverstandlich auch moglich, eine drahdose Kommuni- 40 selektiv bedient und/oder hinsichtlich ihrer Funktions- oder 

kationsverbindung, beispielsweise eine Funkverbindung, Arbeitsweise beobachtet bzw. kontrolliert werden. Unter an- 

zwischen alien bzw. einzelnen Komponenten der Automati- derem kann die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 

sierungsanlage 1 vorzusehen. 9 auch dazu yerwendet werden, um Verarbeitungs- bzw. B^ v 

Zur Bedienung und/oder Beobachtung der einzelnen, zu- wegungsablaufe der Maschine 2 bzw. des Roboters 3 zu prv.^ J 

meist dicht aneinandergereihten Maschinen, ist wenigstens 45 grammieren. Hierfur verwendet der Bediener die Eingabe- 

eine Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 vorgese- vorrichtung 12 des Handterminals 10 und gibt dadurch Be- 

hen. Diese Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtungen 9 wegungsablaufe vor, welche in einem Speicher der Steuer- 

fiir die technische Anwendung bzw. fur die Maschinen 2 ■■ - einrichtung.5 hinterlegt werden. Dieser auch als "teach-in- 

sind wenigstens innerhalb der Produktionszelle bzw. inner- modus" bezeichnete Vorgang verlangt vohi Bediener auBer- 

halb der Automatisierungsanlage 1 mobil. Dabei kann die 50 ste Prazision und konnen irrtiimliche oder fehlerhafte Bedie- 

Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 als pultartige nungen hohe Schaden an der Maschine 2 oder am Produkt 4 

Vorrichtung mit einem eigenen Fahrwerk ausgebildet sein verursachen. Nach erfolgreichem AbschluB des "Lernpro- 

oder mit einem geeigneten Standsockel versehen sein. Be- zesses" fur die Maschine 2 kann das entsprechend abgespei- 

vorzugt ist die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ' cherte SteuerungsprOgramm beliebig oft abgerufen werden, 

derart. ausgebildet, daB sie von einem Benutzer miihelos ge- 55 wodurch der Bearbeitungs vorgang nunmehr automatisiert 

tragen werden kann, und somit an beliebigen Stellen inner- ablaufen kann. 

halb der Automatisierungsanlage 1 positioniert werden Auch fur Kontroll- bzw. Priifzwecke und/oder Diagnose- 

kann. Die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ist funktionen ist die Bedien- und/oder Beobachtungseinrich- 

demnach durch ein sogenanntes Handterminal 10 gebildet, tung 9 fall weise in das Steuerungssystem einzukoppeln und 

das auf der Handflache bzw. auf dem Unterarm cies Benut- 60 der ordnungsgemaBe Ablauf der Automatisierungsanlage 

zers aufgelegt werden kann. bzw. der. Maschine 2 zu prufen. Irrtiimliche bzw. fehlerhafte 

Zur Beobachtung und gegebenenfalls .zur. erleichterten Beobachtungen der Anlage konnen ebenso schWerwiegende 

Bedienung der Maschine 2 weist die Bedien- und/oder Be- Folgen nach sich Ziehen. Dies vor. allem dann, wenn durch 

obachtungseinrichtung 9 eine Anzeigevorrichtung 11 auf. -. den Irrglauben des Bedieners falschlicherweise in die Steu- • 

Diese optische Anzeigevorrichtung 11 kann dabei durch" 65 ereinrichtung 5 eingegriffen wird und dessen Ablauf ver an- 

eine LCD-Anzeige oder durch einen graphikfahigen, mog- dert wird. 

lichst flachen Bildschirm gebildet sein. Auf dieser Anzeige- *' . Vor allem die variable Position des Anwenders der Be- 

vorrichtung 11 konnen beispielsweise ein Anlagenschema, dien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 stellt dabei eine 
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gewisse Fehlerquelle dar. Urn die Maschinen 2 bestmoglich und/oder beobachtbaren Maschinen 2 oder Maschinenteilen 
einsehen bzw. beobachten zu konnen, ist die nahezu unein- zu erreichen, ist ein Zuordnungs- bzw. AnmetdeprozeB vor- 
geschrahkte Mobilitat des Bedieners aber ein unausweichli- gesehen. Bei diesem Zuordnungs- bzw. AnrheldeprozeB 
ches Erfordernis. Eine Zuordnung zwischen dem als Steuer- zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 
bzw. Beobachtungsorgan fungierenden Handterminal 10 5 und der jeweiligen Maschine 2 wird mittels miteinander 
und .der aktiv mit diesem Handterminal .10 in Verbindung korrespondierenden Schnittstellen 14, 15 eine Verbindung 
stehenden Maschine 2 ist dadurch jedoch nicht mehr klarer- aufgebaut. 

kennbar. Diese Schnittstellen 14, 15 konnen dabei durch Schnitt- 

Durch die komplexe und vielfach unubersichtliche Verka- stellen fur einen drahtlosen Verbindungsaufbau mit gerich- 
belung der.einzelnen Maschinen 2 innerhalb einer Automa- : 10 teter Charakteristik zur Anpeilung der korrespondierenden 
tisierungsanlage 1 bzw. Produktionszelle mit vielen autar- Schnittstelle 14 oder 15 bzw. der entsprechenden Gegen- 
ken und dicht zusammenstehenden Maschinen 2 ist es fur ei- stelle gebildet sein. Alternativ; dazu konnen die miteinander 
nen Bediener also schwierig, die Ubersicht zu bewahren und korrespondierenden Schnittstellen 14, 15 anstelle der rich- 
ordnungsgemaBe Kommunikationsverbindungen aufzu- tungsgebundenen Kommunikationsfahigkeit reichweitenbe- 
bauen. Insbesondere durch die Art der Umgebung, die Art 15 . grenzt ausgebildet sein bzw. eine definierte Empfangsemp- 
der Anwendung und durch die variable Position des Bedie- findlichkeit aufweisen. 

ners zu einer zu bedienenden und/oder. zu beobachtenden Die Schnittstellen 14, 15 umfassen miteinander korre- 

Maschine 2 konnen Probleme bei der Bedienung und/oder . spondierende Sende- und/oder EmpfangseinrichtUngen 16, 
*Beobachtung von Maschinen oder Anlagenteilen mittels 17, zwischen welchen bevorzugt ein leitungsloser Informa- 
dem tragbaren Handterminal 10 auftireten. Insbesondere bei 20 tionskanal aufgebaut werden kann. 

komplexeh Produktionszellen mit vielen autarken und dicht * Zum Aufbau eines bidirektionalen Ubertragungskanals 
zusammenstehenden Maschineneinheiten, welche eine 18 umfaBt jede der Schnittstellen 14 lind 15 eine Sendeein- 
komplexe, unubersichtliche Verkabelung .oder eine kabel- richtung 19 sowie eine Empfangseinrichtung 20. Zweckma- 
lose Verbindung bzw. einen NetzwerkanschluB aufweisen, Bigerweise ist aber eine der Schnittstellen 14, 15 durch eine 
sind Schwierigkeiten bei der Zuordnung des Handterminals 25 Sendeeinrichtung 19 gebildet und die dazu korrespondie- 
10 zur jeweiligen Maschine 2 nicht auszuschliefien. Dies vor rende weitere Schnittstelle 14 bzw. 15 ist durch eine Emp- 
allem auch deshalb, da keine klar erkerinbare Zuordnung fangsvorrichtung 20 gebildet, um wenigstens einen unidi- 
zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 rektionalen Ubertragungskanal 18 zwischen den zwei 
und der zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Anwen- Schnittstellen 14, 15 aufbauen zu konnen. 
dung mehr hergestellt werden kann. Es besteht dadurch die 30 Wesentlich ist dabei, daB die Sendeeinrichtung 19 entwe- 
Gefahr der Fehlbedieriung und, somit von Unfallen mit der eine klare, richtungsgebundene Sendee harakteristik zur 
Schaden materieller Art, sowie die Gefahrdung von Leben eindeutigen Anpeilung einer korrespondierenden Gegen- 
und Gesundheit yon im Umkreis der Maschinen 2 stehenden . stelle bzw. Empfangseinrichtung 20 oder eine klar und m6g- 
Personen. lichst scharf begrenzte Sendereichweite aufweist. Altemativ 

In Fig. 2 sind wiederum mehrere Maschinen 2 bzw. Ro- 35 oder in Kombination dazu kann auch die Empfangseinrich- 
boter 3 schematisch angedeutet. Einzelne dieser Maschinen • ' tung 20 eine eindeutige und moglichst scharf abgegrenzte 
2 sind untereinander uber das Bussystem 7 bzw. das Netz- Empfangsempfindlichkeit aufweisen bzw. nur Signale emp- 
werk 8 verbunden und an eine zentral angeordnete Steuer- fangen konnen, welche aus einer bestimmten, vordefinierten 
einrichtung 5 angeschlossen. Ebenso sind einzelne der Ma- Richtung kommen. 

schineri 2 uber direkt verdrahtete Leitungsverbindungen mit 40 Die Sende- bzw. Empfangscharakteristik der Sendeein- 
jeweils zugeordneten, extern angeordneten Steuereinrich- richtung 19 bzw. der Empfangseinrichtung, 20 weist dabei 
tungen 5 leitungsyerbunden. Wie dies mit strichpunktierten ublicherweise eine Keulenform auf. In Abhangigkeit der je- 
Linien angedeutet wurde, kann auch zwischen einzelnen, di- " weils verwendeten Ubertragungsmethode. umfaBt die Seh- 
stanziert zueinander angeordneten Steuereinrichtungen 5 deeinrichtung 19 Antennen, elektrisch/ optische oder elek- 
eine Kommunikationsyerbindung aufgebaut sein. 45 trisch/akustische Signal wandler oder dgl. In entsprechender 

Eine geeignete Bedien : und/oder Beobachtungseinrich- Weise umfassen die hierfur entsprechend ausgebildeten 
tung 9 ist dabei wiederum an beliebigen, fur die Bedienung EmpfangseinrichtUngen 20 Empf angsantennen, optisch/ 
und/oder Beobachtung als am giinstigsten erachteten Stellen elektrische bzw. akustisch/elektrische Wandler oder dgl. 
in das Netzwerk 8 einbindbar, wie dies durch Knotenpunkte Mittels den moglichst richtungsgebundenen oder in der 

schematisch veranschaulichf wurde. Hierfur kann wiederum 50 Sendereichweite bzw. Empfangsempfindlichkeit begrenzten 
eine moglichst flexible Leitung 6 zwischen dem Handtermi- Sende- und/oder EmpfangseinrichtUngen 16, 17 kann eine 
nal 10 und der mit Kabeln aufgebauten Vernetzung der Ma- eindeutige Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Be- 
schinen 2 bzw. zu den direkt verlaufenden Leitungen 6 vor- ,. obachtungseinrichtung 9 und der jeweils vorgesehenen Ma- 
gesehensein. t schine 2 in vorteilhafter Art und Weise erzielt werden. Die 

Mit der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 55 Sende- und/oder EmpfangseinrichtUngen 16, 17 konnen da- 
konnen einzelne der Maschinen 2 aus der Gruppe der Ma- bei entweder permanent in Betrieb sein oder aber auch bei 
schinen 2 gesteuert bzw. beobachtet werden. Wie aus Fig. 2 Erfordernis durch , den Benutzer gezielt aktiviert werden. 
klar ersichtlich ist, kann alleinig durch die Anbindung der Durch die richtungsgebundene bzw. ortlich begrenzte Kom- 
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 an das Netz- .munikationsfahigkeit der Schnittstellen 14, 15 bzw. der mit- 
werk 8 bzw. an das Leitungssystem der Steuereinrichtung 5 60 einander korrespondierenden Sendeeinrichtung. 19 und 
keine Zuordnung zur jeweiligen Maschine 2 erkannt .wer- Empfangseinrichtung 20 wird sichergestellt, daB die Be- 
den, nachdem die Bedien- und/oder Beobachtungseinrich- • dien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9. nur einer ganz 
tung 9 an beliebigen Stellen innerhalb des Lei tungssy stems ; bestimmten, ausgewahlten Maschine 2 zugeordnet werden 
in das Steuerungssystem einkdppelbar ist. kann und irrtumliche Fehlzuordnungen nahezu ausgeschlos- 

Um hierbei eine fehlersichere Zuordnung der mobilen 65 sen werden konnen. 
bzw. tragbaren elektronischen Bedien- und/oder Bebbach- Es ist dabei vollig belanglos, ob die Sendeeinrichtung 19 

tungseinrichtung 9 zu wenigstens einer Maschine 2 oder we- der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 oder der 
nigstens einem Maschinenteil aus der Vielzahl der bedien- zu steuerndeh und/oder zu beobachtenden Maschine 2 zuge- 
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ordnet ist. Bevorzugt ist jedoch die Sendeeinrichtung 19 als oder Beobachtungseinrichtung 9 wird durch die Ausbildung 

aktives Element der Bedien- und/oder Beobachtungsein- der erfindungsgemaBen Kommunikationsverbinduhg bzw. 

richtung 9. zugeordnet und die damit korrespondierende durch Anwendung des erfindungsgemaBen Zuordnungsver- 

Empfangseinrichtung 20 ist im Bereich der zu steuernden fahrens auf ein Minimum reduziert. 

Maschine 2 bzw. dem zu steuernden und/oder zu beobach- 5 Im dargestellten Ausfuhrungsbeispiel weist das Handter- 

tenden Maschinenteil plaziert. minal 10 eine optische Sendeeinrichtung 19, beispielsweise 

Wie vor allem der Darstellung in Fig. 2 zu entnehmen ist, fur Infrarotsignale, Laserstrahlen oder sonstige optische Si- 

kann ein Funktions- bzw. Wirkungsbereich 21 der Sende- gnale auf. An s den Maschinen 2 ist eine zum Empfang der 

und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 in Draufsicht eine ausgesandten optischen Signale geeignete optische Emp- 

Kreisform einnehmen bzw. raumlich gesehen eine Kugel- 10 fangseinrichtung 20 ausgebildet, welche demnach beispiels- 

form aufweisen. Selbstverstandlich ist es, wie in strichpunk- weise durch Infrarotsensoren, Infrarotdioden, Laserdioden 

tierten Liriien dargestellt wurde, auch moglich, daB der oder sonstige geeignete optische Sensoren gebildet ist. Zwi- 

Funktions- bzw. Wirkungsbereich 21 bezugnehmend auf schen der optischen Sendeeinrichtung 19 und der optischen 

eine horizontale Ebene keulenformig, trapezformig, nieren- Empfangseinrichtung 20 ist dabei ein definierter Ubertra- 

formig oder dgl. gestaltet ist. Selbstverstandlich ist .es auch 15 gungskanal 18 autbaubar, uber welchen die Steuereinrich- 

moglich, daB die Sendeeinrichtung 19 gegenuber den Emp- tung 5 bzw. die Steuerelektronik der Bedien- und/oder Be- 

fangseinrichtungen 20 einen andersartigen Funktions- bzw. obachtungseinrichtung 9 einen Anmeldevorgang bzw. einen 

Wirkungsbereich 21 aufweist. Bevorzugt weist jedoch die Zuordnungsprozefl eindeutig erkennt. Danach erfolgt die 

Empfangseinrichtung 20 einen annahernd kreisformigen eindeutige Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungs- 

Funktions- bzw ; Wirkungsbereich 21 auf und ist im Gegen- 20 einrichtung 9 zur jeweiligen Maschine 2. Der eigentliche 

satz dazu der Funktions- bzw. Wirkungsbereich 21 der Sen- Datenaustausch zur Bedienung und/oder . Beobachtung der 

deeinrichtung 19 keulenformig . bzw. langlich ausgebildet. Maschine 2 lauft uber das weitere Datenubertragungsmitf 

Wird dann ein gewunschter Zuordnungs- bzw. Verbin- 22, beispielsweise iiber die Leitung 6 und das Netzwerk 

dungsaufbaii zwischen den Schnittstellen 14 und 15 der Be- . Gegebenenfalls ware es auch moglich, einzelne zur Beob- 

dien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der jeweili- 25 achtung und/oder Steuerung der Maschine erforderlichen 

gen Maschine bzw. einer kleinen Gruppe yon Maschinen 2 Daten iiber deh Ubertragungskanal 18 zwischen den beiden 

erkannt, so erfolgt die vorgesehene Steuerung und/oder Be- Schnittstellen 14 und 15 zu leiten und dadurch eine teilweise 

dienung der Maschine 2 bzw. des Maschinenteils bevorzugt Entlastung des Netzwerkes 8 zu erreichen. * 

iiber ein anderes, standardmaBig vorgesehenes Dateniiber- Anstelle der optischen Sende- und/oder Empfangsein- 

tragungsmittel 22, beispielsweise iiber eine Teste. Vernet- 30 richtungen 16, 17 ist es selbstverstandlich auch moglich, 

zung, insbesondere iiber das Netzwerk 8, und/oder iiber eine den Zuordnungs- bzw. Verbindungsaufbau mit kapazitiven, 

drahtlose Verbindung, insbesondere iiber eine Funkverbin- induktiven, elektromagnetischen oder akustischen Sende- 

dung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrich- und/oder Empfangseinrichtungen 16 aufzubauen. Hierbei 

tung 9 und der ausgewahlten Maschine 2 bzw. den ausge- sind entweder Lesespulen 23, elektrisch/akustische bzw. 

wahlten Maschinenteilen. Dieses standardmaBig vorgese- 35 akustisch/elektrische Wandler 24, Sendeantennen 25 und/ 

hene Ubertragungsmittel 22 ist dabei das iiblicherweise ver- oder Empfangsantennen 26 fur elektromagnetische Wellen 

wendete, bereits ausgefuhrte Netzwerk 8 bzw. die allgemein und/oder Kapazitatssensoren 27 vorgesehen. Alle diese vor- 

iibliche Leitungsverbindung zwischen der jeweiligen Steu- genannten Detektions- bzw. Sendemittel sind einerseits der 

ereinrichtung 5 und der Maschine 2. jeweiligen Maschine 2* beispielsweise einem Manipulato- 

. In Fig. 3 ist gleichfalls eine Anordnung rhehferer Maschi- 40 rarrn des Roboters 3 stationar zugeordnet und andererseits 

nen 2 bzw. mehrerer Maschinenteile veranschaulicht, wel- der mobilen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 

che rnittels einer geeigneten Bedien- und/oder Beobach- zugeteilt. 

tungseinrichtung 9 angesteuert und/oder in ihrer Funktions- Altemativ dazu ist es auch denkbar, daB die miteinand^-- 

bzw. Arbeitsweise uberpriift werden konnen. Die Maschi- korrespondierenden Schnittstellen 14, 15 durch Kontak_ 

nen 2 bzw, Roboter 3 einer FeirtigungsstraBe 23 sind dabei 45 stifte 28 und/oder durch einen Kontaktierungsstab oder 

wiederum rniteinander vernetzt undVoder stehen einzelne durch wenigstens eine elektrische Kontaktflache zu einem 

Maschinen 2 in drahdoser Verbindung, bevorzugt in Funk- korrespondierenden Gegenkontakt an der zu bedienenden 

verbindung. Hierbei ist jeder Maschine 2 eine eigenstandige und/oder zu beobachtenden Maschine 2 gebildet sind. In 

Steuereinrichtung 5, beispielsweise eine speicherprogram- diesem Fall muB der Bedie- -ner der Bedien- und/oder Be- 

mierbare Steuerung (SPS) zugeordnet und sind die einzel- 50 obachtungseinrichtung 9 mit dem Handterminal 10 die Ge- 

nen Steuereinrichtungen 5 beispielsweise uber ein standar- genkontakte 29 an der gewiinschten Maschine 2 kontaktie- 

disiertes Feldbussystem rniteinander leitungsverbunden. ren, urn mit dieser in Wirkverbindung versetzt zu werden. ' 

Die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ist Ein erfolgter Zuordnungs- bzw. Verbindungsaufbau wird 

ebenso an dieses Netzwerk 8 fiir die Steuereinrichtungen 5 wenigstens an der jeweiligen Maschine 2 oder aber auch an 

bzw. fur die speicherprogrammierbaren Steuervorrichtun- 55 der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 rnittels ei- 

gen der Maschinen 2 anschaltbar. Dies erfolgt iiblicherweise nem geeigneten Signalgeber, beispielsweise mit einer Si- 

ebenso iiber eine Leitung 6 am Handterminal 10. Es ist dabei . gnalleuchte 30 signalisiert. Es. ist selbstverstandlich auch 

nicht erforderlich, daB die Bedien- und/oder Beobachtuhgs- moglich akustische und/oder grafische Signalgeber, bei- 

einrichtung 9 in der Nahe der zu bedienenden und/oder zu spielsweise Symbole oder Zeichen, an der Maschine und an 

beobachtenden Maschine 2 an das Netzwerk angeschlossen 60 der jeweiligen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 

ist, sondern kann das Handterminal 10 an einer beliebigen zu aktivieren. Insbesondere die Zeichen bzw. Symbole an 

Stelle innerhalb der Vemetzung angeschlossen werden. ; der Maschine konnen auch durch eindeutig identifizierende 

Doch auch wenn die Bedien- und/oder Beobachtungsein- Tafeln, Aufkleber oder dgl. gebildet sein. Zur eindeutigeh 

richtung 9 direkt an der jeweiligen Maschine 2 angeschjos- Unterscheidung, welche Bedien- und/oder Beobachtungs- 

sen wird, kann es durch Unachtsamkeiten zu falschen Ver- 65 einrichtung 9 mit welcher Maschine 2 bzw. mit welcher Ma- 

bindungen und somit. zu fehlerhaften Steuerungs- bzw. Be- schinengruppe verbunden ist, konnen die Signalgeber unter- 

obachtungsablaufen kommen. schiedliche Signalisierungs'arten verwenden. Die einzelnen 

Die Gefahr der fehlerhaften Zuordnung der Bedien- und/ Signale konnen sich, dabei in der Intensitat und/oder in der 
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Frequenz und/oder in der Signalisierungsfarbe uhterschei- 
den. Vor allem bei Einsatz einer Bedien- und/oder Beobach- 
tungseinrichtung 9 mit einer grafikfahigen Anzeigevorrich- 
tung U kann auch ein Abbild der Anlage visualisiert und die 
jeweils aktiv zugeordnete Maschine 2 auf der Anzeigevor- 5 
richtung 11 hervorgehoben werden. 

ZweckmaBigerweise wird die Zuordnungs- bzw. Anmel- 
deverbindung zwischen der Bedien- und/oder Beobach- 
tungseinrichtung 9 und der jeweiligen Maschine 2 zyklisch 
uberpruft und bei Abbruch bzw. AbriB der gerichteten Zu- 10 
ordnungs- bzw. Anmeldeverbindung die Steuerungs- und/ 
oder Beobachtungsverbindung iiber die Datenubertragungs- 
miiLtel 22 beendet bzw. unterbrochen. 

ZweckmaBigerweise ist im.Steuerungssystem oder in der 
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ein Zeitgeber 15 
bzw. Timer implementiert, mit welchem eine Zeitgrenze de- 
finiert werden kann, innerhalb welcher eine aktive Zuord- 
nung aufrecht gehalten wird, auch wenn keine Steuerungs- 
und/oder Beobachtungsaktivitaten vorliegen. Wird diese 
Zeitgrenze uberschritten, weil der Anwender beispielsweise 20 
die Halle verlassen hat oderweil er quasi vergessen hat sich 
aktiv abzumelden, so erfolgt die Trennung der Datenverbin- 
dung zur Maschine 2 automatisch und muB diese erforderli- 
chenfaUs emeut wieder aufgebaut werden. 
. GemaB einer vorteilhaften Weiteroildung kann wahrend 25 
dem AnmeldeprozeB von der Bedien- und/oder Beobach- - 
tungseinrichtung 9 ein Code bzw. eine Kennung 31 ausge- 
sandt werden und von der diese Kennung bzw. diesen Code 
empfangenden Gegenstelle bzw. Schnittstelle 15 iiber das 
iibliche Datenubertragungsmedium 22 ruckubermittelt wer- 30 
den.wnd anschlieBend von der die Kennung 31 zur voraus- 
gesandten Bedien- und/oder Beobach tungseinrichtung 9 auf 
Giiltigkeit gepriift werden. Selbstverstandlich ist es auch 
moglich, daB der einzigartige, unverwechselbare Code von 
der Schnittstelle 15 an der Maschine 2 ausgesandt wird und 35 
von der Schnittstelle 14 am Handterminal 10 empfangbar 
ist. 

Die Zuordriung zwischen der Bedien- und/oder Beobach- 
. tungseinrichtung 9 und der jeweiligen zu bedienenden und/ 
oder zu beobach tenden Maschine kann bei Eintritt in den 40 
Funktions- bzw. Wirkungsbereich der Sende- und/oder 
. Empfangseinrichtungen 16, 17 automatisch erfolgen. Alter- 
nativ dazii kann durch einen einfachen Quittiervorgarig die 
mogliche Zuordnung bestatigt werden. Die Quittierung er- 
folgt dabei bevorzugt mittels einem.Bedienelement an . der 45 
Bedien- und/oder Beobachtungseinrich tung 9. 

Der Wrkungs- bzw. Funktionsbereich der Sende- und/ 
oder Empfangseinrichtungen 16, 17 liegt in einem engen 
Nahbereich um die Maschinen 2 und/oder um die Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtungen 9. 50 

. Der Ordnung halber sei abschlieBend darauf hinge wiesen, 
daB zum besseren Verstandnis des erfindungsgemaBen Zu- 
ordnungsverfahrens dessen MaBnahmen allgemein erlautert 
bzw. die Bestandteile des Bedien- und/oder Beobachtungs- 
gerates 9 teilweise unmaBstablich und/oder vergroBert und/ 55 : 
oder verkleinert dargestellt wurdeh. 

Die den eigenstandigen erfinderischen Losungen zugrun- 
deliegende Aufgabe kann der Beschreibung entnommen 
werden. ■* ..'- . 

Vor allem konnen die einzelnen in den Fig. 1; 2; 3 gezeig- 60 
ten Ausfuhrungen und MaBnahmen den Gegenstand von ei- 
genstandigen, erfindungsgemaBen Losungen bilden. Die 
diesbezuglichen, erfindungsgemaBen Aufgaben und Losun- 
gen sind deii Detailbeschreibungen dieser Figuren zu ent- 
nehmen. . .65 
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Bezugszeichenaufstellung 

1 Automatisierungsanlage 

2 Maschine 

3 Roboter 

4 Produkt 

5 Steuereinrichtung 

6 Leitung - 

7 Bussystem . . 
8Netzwerk 

9 Bedien- und/oder Beobach tungseinrichtung' 

10 Handterminal 

11 Anzeigevorrichtung 

12 Eingabevorrichtung 

13 Steckverbindung ' 

14 SchnittsteUe 

15 Schnittstelle " 

16 Sende- und/oder Empfangseinrichtung 

17 Sende- und/oder Empfangseinrichtung 

18 Ubertragungskanal 

19 Sendeeinrichtung \ 

20 Empfangseinrichtung 

21 Funktions- bzw. Wirkungsbereich 

22 Datenubertragungsmittel 

23 Lesespule 

24 Wandler - 

25 Sendeantenne 

26 Empfangsantenne 

27 Kapazitatssensor 

28 Kontaktstift 

29 Gegenkontakt 

30 Signaileuchte 

31 Kennung 

. Patentanspruche 

1 . Verfahren zur Zuordnung einer mobilen elektroni- 
schen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) 
zu wenigstens einer Maschine (2) oder. wenigstens ei- 
nem Maschinenteil aus einer Gruppe oder einer Viel- 
zahl von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen 
(2) oder Maschinenteilen, beispielsweise Robotem (3), 
dadurch gekennzeichnet, daB in einem Zuordnungs- 
bzw. AnnieldeprOzeB zwischen der Bedien- und/oder 
Beobachtungseinrichtung (9) und der jeweiligen Ma- 
schine (2) bzw. einer Gegenstelle an der Maschine (2) 
. entweder mittels Schnittstellen (14, 15) zur gerichteten, 
drahtlosen Anpeilung der korrespondierenden Gegen- 
stelle oder mittels in der Sendereichweite bzw. in der 
Empfangsempfindlichkeit abgestimmten Sende- unoV 
pder Empfangseinrichtungen (16, 17) mit einem be- 
grenzten, ortlichen Funktions- bzw. Wirkungsbereich 
(21) eine eindeutige Zuordnungs- bzw. Anmeldever- 
bindung aufgebaut wird und nach erkannter und erfolg- 
ter Zuordnung die vorgesehene Bedienung und/oder 
Beobachtung der Maschine (2) bzw. des Maschinen- 
teils iiber ein anderes, standardmaBig vorgesehenes 
Datenubertragungsmittel (22), beispielsweise iiber eine 
feste Vernetzung und/oder iiber eine drahtlose Verbin- 
dung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungs- 
einrichtung (9) und der ausgewahlten Maschine (2) 
bzw. den ausgewahlten Maschinenteilen erfolgt. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB ein erfolgter Zuordnungs- ; bzw. Verbindungs- 
aufbau wenigstens an der jeweiligen Maschine (2) und/ 
oder an der Bedien- und/oder Beobachtungseinrich- 
tung (9) deutlich signalisiert wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
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zeichnet, daB eine aktive Zuordnung bzw. Anmeldung 
einer Bedien- und/oder . Beobachtungseinrichtung (9) 
an einer oder mehreren Maschinen (2) oder Maschi- 
nenteilen nur durch eine gezielte bzw. bewuBte Abmel- 
dung des Anwenders durch Betatigung wenigstens ei- 5 
nes. Bedienelementes einer Eingabevorrichtung (12) 
der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) 
oder einer Steuereinrichtung (5) der Maschine (2) oder 
des Maschinenteils erfolgt. 

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn- io 
zeichnet, daB die Zuordnungs- bzw. Anmeldeverbin- 
dung nach einem gultigeri AnmeldeprozeB zyldisch 
uberpriift wird und bei AbriB oder Unterbrechung der 
gerichteten Zuordnungs- bzw. Anrneldeverbindung die 
Steuerung und/oder Beobachtung der Maschine (2) 15 
entweder automatisch oder durch einfache Quittierung 

. der Abmeldungsmoglichkeit durch den Anwender be- 
endet wird. 

5. Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB beim 20 
AnmeldeprozeB von der Bedien- und/oder Beobach- '. 
tungseinrichtung (9) eine Kennung (31) bzw. ein Code 
ausgesandt wird und von der diese Kennung (31) emp- 
fangenden Gegenstelle bzw. Maschine (2) entweder 
uber das ubliche Datenubertragungsmittel (22) oder 25 
uber den gleichen, drahtlosen Ubertragungskanal (18) 
wieder ruckubermittelt und von der die Kennung (31) 
zuvor aussendenden Bedien- und/oder Beobachtungs- 
einrichtung (9) auf Gultigkeit gepriift wird. 

6. Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge- 30 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobach- 
tungseinrichtung (9) und der jeweiligen zu bedienen- 
den und/oder zu beobachtenden Maschine (2) bei Ein- 
tritt in den Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) der 35 
Sende- und/oder Empfangseinrichtung (16, 17) auto- 
matisch oder nach einfacher Quittierung der moglichen 
Zuordnung erfolgt. 

7 . Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche 

1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB die Zuordnung 40 
zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrich- 
tung (9) und der jeweiligen zu bedienenden und/oder 
zu beobachtenden Maschine (2) bei Vorliegen der ge^ 
richteten Verbindung automatisch oder im AnschluB an 
eine aktive Quittierung der moglichen Zuordnung er- 45 
folgt. . 

8. Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Quittierung der Zuordnung mittels ei- 

nes Bedienelementes an der Bedien- und/oder Beob- , s 
achtungseinrichtung (9) erfolgt. " * ■ 50 

9. Verfahren nach einem oder mehreren der vorherge- 
henden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB der 
Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) der Sende- und/ 
oder Empfangseinrichtungen (16, 17) in einem engen 
Nahbereich urn die Maschinen (2) und/oder um die Be- 55 
dien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) liegt. ' 

10. Verfahren nach einem oder mehreren der. vorher- . 
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
drahtlose Verbindung durch eine Funkverbindung ge- . 
bildetist. .60 

11. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung mit ei- 
. ner Eingabevorrichtung mit mehreren Bedienelemen- 

ten und/oder einer optischen Anzeigevorrichtung so- 
wie mit wenigstens einer Schnittstelle zu wenigstens 
einer Steuereinrichtung fur eine oder mehrere Maschi- 65 . 
nen oder Maschinenteile, beispielsweise Roboter, ins- ... 
. besondere zur Verwehdung fur ein Verfahren nach ei- 
nem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, 
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dadurch gekennzeichnet, daB eine weitere Schnittstelle 
. (14; 15) fur einen drahtlosen Verbindungsaufbau zu ei- 
ner korrespondierenden Gegenstelle bei oder auf der zu 
bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine (2) 
- zur eindeutigen, selektiven Zuordnung bzw. Anmel- 
dung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 
(9) bei einer oder mehreren zu bedienenden und/oder 
zu beobachtenden Maschinen (2) oder Maschinen teilen 
ausgebildet ist. 

12. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach ~ 
Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, daB die Schnitt- 
stelle (14; 15) eine Sendeeinrichtung (19) mit gerichte- 
ter Sendecharakteristik umfaBt. 

.13. Bedien- unoVoder Beobachtungseinrichtung nach 
Anspruch 11 oder 12, dadurch gekennzeichnet, daB die 

^ Schnittstelle (14; 15) eine Sendeeinrichtung (19) mit 
einer ortlich begrenzten oder einer auf den umliegen- 
den Nahbereich begrenzten Sendecharakteristik um- 
faBt. - - 

14. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 1 3 , dadurch 
gekennzeichnet, daB die Gegenstelle durch eine mit d- 
Sendeeinrichtung (19) korrespondierende Empfangs--^ 
einrichtung (20) gebildet ist. 

15. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 14, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Gegenstelle durch eine Emp- 
fangseinrichtung (20) mit definiert begrenzter'Emp- 
fangsempfindlichkeit gebildet 1st. 

16. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 15, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) der Be- 
dien- und/ oder Beobachtungseinrichtung (9) eine 
Empfangseinrichtung (20) fur yon der SendeeinrichT 
tung (19) im Bereich einer Maschine (2) ausgesandte 
Signale umfaBt. 

17. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 16, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Zuordnungs verbindung zwi- 
schen der Sendeeinrichtung (19) und der Empfangsein- 
richtung (20) unidirektional aufgebaut ist. 

18. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 17, dadurc 1- 
gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) dure. _) 

1 eine op tische Sendeeinrichtung (19) fur Infrarotsignale 
oder Laserlicht gebildet ist. 

19. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 1 1 bis 1 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) durch 
eine Sendeeinrichtung (19) fiir elektromagnetische 
Wellen gebildet ist 

20. Bedien- . und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 19, dadurch 
gekennzeichnet, daB die miteinander korrespondie- 
rende Sendeeinrichtung (19) und Empfangseinrichtung 

; (20) durch ein Transpondersystem gebildet ist. 

21 . Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
..einem oder. mehreren der Anspriiche 11 bis 20, dadurch 

gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) durch 
eine akustische Sendeeinrichtung (19), beispielsweise 
fiir Ultraschallsignale, gebildet ist. 

22. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 21, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) entweder 
durch Kontaktstifte (28) und/oder einen Kontaktie- 
rungsstab oder durch eine eiektrische Kontaktflache zu 
einem korrespondierenden Gegenkontakt (29) an der 
zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine 


DE 101 1.0 776 A 1 


DE 101 10 776 A 1 

15 

(2) gebildet ist. • 

23. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 22, dadurch 
gekennzeichnet, daB ein Bedienelement der Eingabe- 
vorrichtung zur gezielten Ah- und/oder Abmeldung der 5 , 
Zuordnung vorgesehen ist. 

24. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 23, dadurch 
gekennzeichnet, daB eine DistanzmeBvorrichtung und/ 
oder eine Positionserfassungsvorrichtung zur Ermitt- 10 
lung der Entfemung der Bedien- und/oder Beobach- 
tungseinrichtung (9) relativ zur einer Maschine (2) 
oder zu einem Maschinenteil ausgebildet ist. 

25. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach 
einem oder mehreren der Anspriiche 11 bis 24, dadurch 15 
gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) durch 
eine Sende- und/ oder Empfangseinrichtung (16; 17) 
fur Signale zu und/oder von eirier damit korrespondie- 
renden Gegensteile bzw. Sende- und/oder Empfangs- 
einrichtung (16; 17) gebildet ist, welche im Nahbereich 20 
von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen (2) an- 
geordnet ist. 
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